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Рис. 1. Компенсационный кронштейн: 1 – металлический компенсационный  
кронштейн; 2 – цилиндрические сквозные отверстия разного диаметра;  
3, 4 – элементы силовой конструкции; 5 – соединительный элемент 
 
Таким образом, использование предложенного кронштейна позволяет, 
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Предлагаемое устройство относится к медицинской технике, а именно к 
устройствам для биомеханических исследований и к приборам, определяю-
щим защитное напряжение мышц, импеданс и т.д. Оно может быть исполь-
зовано в нейрофизиологических и психологических исследованиях, спор-
тивной медицине, технике для реабилитации людей с ограниченными воз-
можностями. 
Цель предлагаемого устройства – контроль импеданса сердечной 
мышцы с расширением технических возможностей и повышением досто-
верности результатов по сравнению с имеющимися средствами [1, 2].  
Устройство работает следующим образом. Во время торакальной опера-
ции или реанимации, а также во время эксперимента на открытой мышце, в 
том числе сердечной [3], к интересующему участку ткани прикладывают 
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простерилизованное устройство. С помощью актуатора или шприца откачи-
вают из камеры устройства через шланги воздух до определенного уровня 
разрежения, измеряемого с помощью датчика давления. Как только датчик 
фиксирует требуемое разрежение, мембраны, на которых подвешен шток, 
начинают перемещаться вниз, шток действует на биоткань через стержень 
и сменную насадку специально подобранной формы. Перемещение мем-
бран, соответствующее величине внедрения штока в мышечную ткань, из-
меряется индуктивным датчиком. Электрический сигнал с выхода индук-
тивного датчика поступает на электронный блок через электрический 
разъем. Сигнал усиливается и преобразуется в цифровую форму, после чего 
выводится на компьютер. Вид представления результатов может быть раз-
личным и зависит от решаемых задач. 
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Цель кинематического анализа плоского рычажного механизма состоит 
в определении параметров движения его звеньев по заданному движению 
ведущих звеньев без учета действующих сил. 
Основными задачами кинематического анализа являются: 
• построение плана положений механизма; 
• построение плана скоростей шарниров; 
• построение плана ускорений шарниров. 
Кинематическому анализу, в связи с перечисленными задачами, должен 
предшествовать структурный анализ механизма, при котором определяется, 
